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M = USV T (2)












M = U1S1V T1 (3)
式 (3)によって得られた全身運動の低次元化データを，
 = [ [1]; [2];    ; [n] ] (4)
とする．
式 (4)で表現される閉曲線 C に対し，N 次元空間上にある領
域 D を設定し，領域内の点 i におけるベクトル場 f(i) を定
義する．ここで，点 i は [k + 1]   [k]に垂直な N   1次元



















このベクトル場 f(x) を多項式の係数からなる行列  を用い
て，次式の形で表現する．
f(x) = (a(p1p2:::pN ))(x) (7)
(x) =

x`1    x`N x` 11 x2    1
T
(8)
次に代表点 i に対して定義した f(i) (i = 1; 2;    ; L)から
最小二乗法によって を求める．F，を次式の形で定める．
F = [ f(1)f(2)   f(L) ] (9)
 = [ (1)(2)   (L) ] (10)
式 (9)，(10)を用いることで，の最小二乗解は次のようにな
る．ここで，+ は の擬似逆行列である．
(a(p1p2:::pN )) = F
+ (11)
これにより，閉曲線 C をアトラクタとする力学系の多項式によ




x[k + 1] = x[k] + 1f1(x[k]) + 2f2(x[k]) (12)
ここで，1と2 は，それぞれのアトラクタの重要度を表す係数





運動データと代表点 i の距離を LD = 0:35，パラメータ
i = [0:005; 0:005] としてアトラクタを生成し，初期値 x[0] =
[ 1:0; 1:2]，1 = 1，2 = 0 としてシミュレーションを行った．
150ステップの実行中，40ステップから 1 ! 0，2 ! 1となる












[1] 岡田 昌史，中村 仁彦 (2004)「脳型情報処理を行う力学系の
多項式設計法とそのヒューマノイドの全身運動生成への応
用」，日本ロボット学会誌，Vol.22 No.8，pp.1050-1060．
[2] 望月 雄飛，須鎗 弘樹 (2007)「低次元アトラクタによる運動
遷移の一手法」，FIT2007（第 6回情報科学技術フォーラム），
A-013，pp.31-32．
